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Anlage 10: Anleitung Experimentierplatte

Wie in der untenstehenden Abbildung zu sehen, ist die Experimentierplatte
»Controllino MAXI Automation” in flinf Teile gegliedert. Auf den folgenden Seiten wird
der Aufbau und die Nutzung der Experimentierplatte beschrieben.

Kompakt-SPS ,,Controllino MAXI Automation®;

Arduino LCD-Shield;

Analoge und digitale Eingange;

Analoge und digitale Ausgange;
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Abb. 1: Einteilung der Experimentierplatte (Quelle: Prof. Leander Mirke)

Anlage 10



| S STUDIEREN
BP( BAUTZEN mmm |IM MARKT

sl

UNIVERSITY OF COOPERATIVE EDUCATION Seite | 2

Aufbau

Der erste Teil der Experimentierplatte ist mit der Kompakt-SPS ,Controllino MAXI
Automation” besetzt. In der folgenden Tabelle sind alle Ein- und Ausgange aufgelistet,
welche nach aufen auf die Anschlussbuchsen bzw. die Leiterplatte (Blau markiert)
gefiihrt werden. Des Weiteren sind alle technische Daten zu den Ein- und Ausgangen
verzeichnet, welche vom Nutzer beachtet werden sollten. Die digitalen und A/D-

Eingdange werden durch Optokoppler galvanisch von der SPS getrennt.

Tab.
1:
MAXI Automation Ein-
Anzahl Genutzt Technische Daten und
Analoge Eingange (0-10V) 2 2 0...10v 6usg
ange
Analoge Ausgange (0-10V) 2 2 0...10V oder 0...20mA (Que
- lle:
A/D-Eingange (0-24V) 12 8 oV - 26,4V eige
I I / ne
ow Level OV - 7,2V
. . . . " ’ Dars
Ein- und Digitale Eingdnge (24V) 4 4 high Level 18V - 26,4V | ¢y
Ausgange
Interrupteingdnge (24V) 2 0 ng)
I Level OV - 4,8V
Digitale Ausgénge (24V) 8 8 :iwh fe\:l\(/?el Vin - 10(/
davon PWM-fahig g >
8 15% - 85%
Relaisausgadnge (bis 230V) 10 8 230V 6A AC /30V 6A DC

Aullerdem stehen dem Nutzer noch vier Kippschalter zur Verfiigung, welche direkt 24V
auf die vier digitalen Eingdnge schalten kénnen. Um etwaige Betriebszustande
anzeigen zu kénnen, wurden im vierten Teil vier LED an den digitalen Ausgdngen
installiert. Des Weiteren wird durch eine LED im filinften Teil angezeigt ob die
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Experimentierplatte mit Spannung versorgt wird. Die Kommunikation zwischen der
Kompakt-SPS und dem LCD-Shield wird tber die SPI-Schnittstelle der SPS realisiert. In

Abbildung 2 ist die dazugehodrige Schaltung dargestellt.
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Abb. 2: Stromlaufplan Anschluss LCD-Shield (Quelle: eigene Darstellung)

Nutzung

Uber die USB-Schnittstelle der Kompakt-SPS ,,Controllino MAXI Automation” kann das
in Arduino IDE erstellte Programm hochgeladen werden. Dazu miissen entsprechende
Voreinstellungen in der Entwicklungsumgebung getroffen werden (siehe

Bedienungsanleitung Controllino).

In der Abbildung 3 zusehenden Mendiileiste befinden sich die wichtigsten Elemente der
Entwicklungsumgebung, beispielsweise die Syntaxiberprifung oder das Hochladen

des Sketches (Skizze), welcher den Programmcode enthilt.
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Im Wesentlichen besteht das Programm aus der anfanglichen Variablendeklaration
und zwei Hauptfunktionen. Der Setup-Routine (void setup), welche Anweisungen
enthalt die einmalig zum Programmstart ausgefiihrt werden und die Loop-Funktion
(void loop), in der sich der eigentliche Programmcode befindet und die als
Endlosschleife ausgefiihrt wird. In Abbildung 3 wird tber den Controller ,,Controllino

MAXI Automation” ein LCD-Shield angesteuert werden, welches den Text ,Hallo Welt!”

anzeigen soll.

&% HalloWelt_ | Arduino 1.8.7

Daktei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

HalloWelt_4§

/¢4 Bibliotheken includieren:
#include <LigquidCrystal.h>-

SA Inditializsieren der Eibliothek mit der Pinbelecung des Controllino
LiguidCry=stal lecdil, 0, 53, 51, 50, 52):

vold setup() |

S/ Eintellen der Anzahl der Zpalten und Zeilen des LCD=:
led.begin(le, 2):»
'

vold loopi()l {

f/ Einstellen des Cursors auf Spalte 0 und Zeile 1

S (Hinweis: Zeile 1 izt die zweite Reihe, daszs =zihlen beginnt bei IZI]:I
led. setCursox (0, 1):

led.print("™Hallo Welo!™);

'
Abb. 3: Programmierbeispiel "Hallo Welt!" (Quelle: eigene Darstellung)

Um das LCD-Shield ansteuern zu kénnen, muss in zweiten Schritt die entsprechende
Bibliothek <LiquidCrystal.h> inkludiert werden. Als Nachstes folgt die Initialisierung der
inkludierten Bibliothek entsprechend der Pin-Belegung am ,Controllino”. Wie in
Abbildung 3 zu sehen, wird in der ersten Hauptfunktion (void setup) die Einstellung der
Anzahl der Zeilen und Spalten des LCD-Shields vorgenommen. AnschlieBend wird in
der zweiten Hauptfunktion (void loop), welche den eigentlichen Programmcode
enthalt, der Cursor in die gewlinschte Zeile und Spalte gesetzt. Diese Zeile und Spalte
markiert den entsprechenden Beginn des Textes auf dem LCD-Shield. Im letzten Schritt

der Programmierung wird Uber dem print-Befehl der Text definiert der angezeigt
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werden soll. Abschliefend wird der Programmcode kompiliert und auf den Controller
hochgeladen.
In den folgenden Abbildungen werden Code- und Anschlussbeispiele fir die Nutzung:

der analogen und digitalen Eingédnge,

der analogen und digitalen Ausgénge,

1
2
3. der PWM-Ausgdnge mit Servomotor,
4. der Relais und

5

dem Moduswechsel dargestellt.

Analoge und digitale Eingdnge

5 int Poti = TTROLLIND AI1Z; £/ Scllwertvergabe Servomotor durch Poti
& int Opto = CONTROLLINO | S Istwertmessung Gabellichtschranke
7 int walue; Ff eratellen der Variazble walue

int servo = CONTROLLING D4; ff Bollwertgekber Servo

/4 Inmitielisierung der LC-Biklicthek mit Angabe der Pins vom Controlline MRXI Rutcmation

LigmidCryatal led{(l , 0, 53, 51, 50, 52);

F
TR R

ff Objekt servol erstellen

Servo servol;

1 oy i

wvoid setup()

13

b servoel.zttechi{serve, 0, 180); S Zuweisung PWM Ausgang D4 (servo) zu Servo-ObJjekt
Z1 led _begin{lée, 2); Sf Angabe Zeilen und Spalten LCD

22 led. setCursox (0, 0); JSf setze Cursor zum nullten Zeichen in Zeile 0

230}

4

25 woid loopi()

28 {

27 value = anzlogRezad (Poti);

28 value = map(value, 0, 1023, 180, 0) J/ ESkalierung Int-Wertes Poti auf Stellbereich Servo
z5 servol . write (value); f/ Int-Wert des Poti auf Servomotor ilbertragen

30 led.setCursozi(l, 0):

31 led print ("Automatik™) 7

32 led. setCursor({l, 1);

33 led . print ("Soll: B

34 led.print (wvalue) 7 /4 Rnzeige: "Socll: Sollwert Poti"

25}

Abb. 3: Analoge Eingdnge (Quelle: eigene Darstellung)
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finclude <Controllino. h>

wvold setupl()

{

|

pinMode (CONTROLLING DO,
pinMode (CONTROLLINO D1,

loopil

(IO =
(Tl ==

HIZH) mode
HIGH) mode

L

INEUT) ;
INEUT) ;

digitslRead (Tasterl);
digitzlRead (Tasterl);
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S DO als Input
/¢ D1 als Input

f/ Eingang Taster( lesen

/4 Eingang Tasterl lesen

/4 Bei Druck des Taster 0 -> Unterprogramm "Schrittbetrieb"

f/ Bei Druck des Taster 1 —-»> Unterprogramm "Rutomatik™

Abb. 4: Digitale Eingange (Quelle: eigene Darstellung)
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Analoge und digitale Ausgdnge

1 #include <Controllino._h¥

2

3 woid setupl()

41

5

& pinMode (CONTROLLING 200, CUTEUT);

7 pinMode (CONTROLLINO RO1, OUIEFUT);

g}

3
10 |woid loop()
11 {
1z int analoglutd = 127; S50 — Z55
12 int analoglutl = Z255; ff 0 - ZB5
14 anzlogWrite (CONTROLLING ROO, analoglutl); // Stellen
15 znzlogWrite (CONTROLLINO RO1, analoglutl); // Stellen
15

Abb. 5: Analoge Ausgdnge (Quelle: eigene Darstellung)
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finclude <Controllino_h>

finclude <LigmidCryvatal._h>»

vold setup()

{

pinMode (CONTROLLING DY, OUTPUT) ;
pinMode (CONTROLLING D&, OUTPUT) ;
pinMode (CONTROLLING D5, OUTIPUT) ;
pinMode (CONTROLLING D4, OUTEUT) ;7

}

void loop()

delay {Z2000);

digitelWrite (CONTROLLINC D7, HIGH):

delsy{100);

digitelWrite (CONTROLLINC D7, LOW) 7

delsy {(100);

digitalWrite (CONTROLLINO De, HIGH)

delsy {100);

digitalWrite (CONTROLLING D&, LOW):

delay{100);

digitalWrite (CONTROLLINC D5, HIGH) -

delay(100);

digitalWrite (CONTROLLINO D5, LOW) ;

delsy {100);

digitalWrite (CONTROLLINCG D4, HIGH) ;

delsy {100);

digitelWrite (CONTROLLINC D4, LOW):

delay(100);

i

Abb. 6: Digitale Ausgange (Quelle: eigene Darstellung)
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einstellbar (0 — 10V oder 0 — Z0m&)
einstellbar (0 - 10V oder O - Z20mA)
des BEnalogausgangs auf 0 kis 5 ¥V oder 10 mi
des AEnalogausgangs auf 1 kis 10 V gder 20 mi
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PWM-Ausgdnge mit Servomotor

#include <Contrellino.h>
finclude <Serwvo._h>

int Poti = COMTROLLINO RT1Z; [/ Bollwertwvorgabe Servomotor durch Poti
int walue

P L YU S

m

void setup()
21
1a servo.attach (CONTROLLING D) ff Zuweisung PWM Rusgang D4 zu Servo-Objekt
11 |}
12
13 |void loopi)
12 i

15 walue = znalogBezad(Boti); [/ lesen des Enalogwertes des Poti und schreiken auf die Varizble "Poti™
1a value = mzpiwvalue, 0, 1023, 180, 0); // Skalierung des Int-Wertes des Poti auf Stellbereich Serveo
17 servo.write (value); f/ Int-Wert des Poti auf Servomotor idbertragen

18

}
Abb. 7: PWM-Ausgange mit Servomotor (Quelle: eigene Darstellung)

Relais
1 ginclude <Contreollinc._h>
2
2 |woid setup()
4
5 | pinMode (CONTROLLINOG RO, OUTIPUT) ; S5 B0 z2ls Rusgang setzen
g}
=

3 woid loop()

10 i

1l digitelWrite (CONTROLLINC RO, HIGH); // Relais auf High setzen

12 delay{l00); S 100ms warten

13 digitelWrite (CONTROLLINC RO, LOW); // Relais auf Low 3etzen
14 delay{l00); S 100ms warten

15 4

Abb. 8: Relais (Quelle: eigene Darstellung)
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Moduswechsel
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$include <Controllino_h>

int
int
int
int
int
int

int

LED1 = CONTROLLINOC_D7;
LEDZ = CONTROLLINC D&;
Taster0 = CONTROLLINO DIO;
Tasterl = CONIROLLINO DI1;
mode;

TD = 0;

Tl = 0;

void setup()

{

pinMode (Taster0, INEUT);
pinMode (Tasterl, INEUT);
pinMode (LED1, COUTEUT);
pinMode (LEDZ, OUTEUT);

void loop()

{

if (digitslRezd(Tasterl) =
if (digitelRezd({Tasterl) ==

}

void LED]lzeigent()

{

}
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ff LED rot

ff LED gelbk

£ Taster DIO

/f Taster DI1

ff erstellen der Varizkle mode (Modus)

ff Variable zum Lesen des Status des Tasterl

ff Variabkle zum Lesen des Status des Tasterl

Jf Tasterl z2ls Input
/4 Tasterl z2l1s Input
J4 LED1 als Cutput
J4 LEDZ als Cutput

HIGH)LEDl=zeigen();
HIGH)LEDZzeigen();

digitelWrite (LED1, HIGH):

void LEDZ=zeigeni)

{

}

digitelWrite (LEDZ, HIGH);

Abb. 9: Moduswechsel (Quelle: eigene Darstellung)
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